






































































































sij - 1 = 1
sij - 1 = 0






sij - 1 = signæèç öø÷( ) AiBi ×  AjBi T∙ BiBj （2）
2）姿态改变后，计算索 AjBj在平面 AiBiAj上的
投影A’jBj：
A'j = Aj - t·n （3）
其中：n =  AiBi ×
 AjBi，t = nT· BiBj nTn。
3）在姿态改变后再次计算索AjBj和平面AiBiAj
的位置关系 sij - 2，方法同 sij - 1的求解。这时候如
果 sij - 2和 sij - 1相等，说明柔索 AjBj与平面 AiBiAj之
间的空间位置没有发生变化，没有发生干涉；如果















































在上式两边左乘矩阵 JAT的伪逆 JAT +，可以得到：
T = JAT +∙WA + ( )I - JAT +∙JAT λ （5）
式中：I是单位矩阵，λ是柔索的内部拉力调节系
数。分析式（5）可以得到如下的表达式：
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